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论 文 概 要 
一、 研究目的和方法 

本文针对自动驾驶导航完好性的告警门限确定技术开展研究，在充分对比从民航 GNSS

应用到自动驾驶的场景差异的基础上，提出了一种优化的告警门限确定方法。在本文方法中，

运动学模型首次应用到告警门限的计算当中，车辆两侧的完好性风险通过道路几何参数和运

动学模型进行优化分配。扇形误差边界取代传统的矩形误差边界以更合理的覆盖安全领域。 

 
二、 主要结果与结论 

1）从应用场景、完好性需求、导航方案、传感器适用性 4个方向共 16个项目全面对比

了民航和自动驾驶在完好性方面的应用差异，对于开发自动驾驶的导航方案和完好性算法具

有参考意义； 

2）提出了运动学模型增强的告警门限确定方法，扇形边界充分考虑了运动学模型下的

完好性风险优化分配，可以实现对告警门限的在线实时解算，可以更客观合理的表征导航安

全门限； 

3）在美国道路规范下对比福特模型，横向门限扩大了 20%~50%不等，纵向门限可以扩大

到原先的 2倍，展现出本文所提方法良好的优越性；给出了中国道路设计规范标准下横向和

纵向告警门限参考数值，对于后续安全标准的制定和算法验证具有参考价值； 

 

三、 主要创新点 

1）首次将车辆的运动学模型加入到告警门限的确定当中。本文将车辆的运动学模型引

入到汽车的完好性研究当中，建立告警门限确定所需的“动态模型”。 

2）探索性的提出一种扇形的完好性边界确定方法。在车辆左右两侧根据运动学模型优

化完好性风险的分配，更加充分的利用安全空间，得到相对宽松但是科学合理的告警门限。 

 

四、 科学意义和应用前景 

告警门限的设置对完好性的评估起着至关重要的作用。自动驾驶完好性中告警门限需要

保证生命安全的同时，充分利用有限的安全空间，为定位误差留出合理的冗余。相关研究对

于自动驾驶导航完好性的实现与应用具有积极的参考意义。 

 

五、 解决的实际问题 

提出了一种适用于自动驾驶完好性的告警门限在线确定方法，为评价自动驾驶导航系统

的完好性奠定了基础。 

填表说明：请论文作者如实填写表格，字体采用“楷体 小四”，总字数控制在 600 至 800 字。 


